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いる．ステアリングエントロピーは，過去 3点の舵角 θ(n− 1),
θ(n− 2),θ(n− 3)から舵角予測値 θp(n)を
θp(n) = θ(n− 1) + (θ(n− 1)− θ(n− 2))
+ 12 ((θ(n− 1)− θ(n− 2))− (θ(n− 2)− θ(n− 3)))
(1)
によって算出し，予測値 θp(n) と実際の n 時点舵角値 θ(n) と





Pi log9 Pi(i = 1 ∼ 9) (2)
によって算出する．ある一定値 α については本研究では全デー
タのパーセンタイル値の平均を使用した．ここでは 300 秒の窓














図 4 に示すような仮想車両において転舵角 φ は操舵角 θ に
対し，
φ = kθ (3)






とする．ここで回転半径 Rおよび角速度 ω から車速 v を
v = Rω (5)
とし，横方向加速度 aを




















検出を行う．本研究では窓枠W は 30秒，60秒，90秒の 3つと
し，特徴量の抽出は 10秒おきに行うこととした．第 2節で示し
たようにながら運転によって修正操舵に雑さが現れるため，時





























交差検証による検証結果を表 1 に示す．Precision = 0.810,







通常運転 81% (708/871) 19% (163/871)










交差検証結果を表 2 に示す．Precision = 0.709, Recall =












通常運転 77% (789/1022) 23% (233/1022)
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